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審 査 の 要 旨 
【批評】 
本論文の目的は，質量計測システムであるロードセル式はかりを対象に，計量時間を短縮する高速
計量や動物や物体が動いている状態のまま計量する動態計量を，被測定物と質量計測システムの動特
性からパラメータを同定し，その係数からディジタルフィルタを設計して質量を計測する動的質量計
測法を確立したものである．これまで，計量が困難であった走行車両や家畜の質量計測を実現し，質
量計測機器に新たな展開をもたらしている．今後，他のはかりへの適用を考えることでさらなる広が
りと温度計測はじめとする他の計測分野にも同じ理論展開で新たな計測手法の構築が期待できるこ
とから評価に値する． 
【最終試験の結果】 
平成２８年１月２１日、システム情報工学研究科において、学位論文審査委員の全員出席のもと、
著者に論文について説明を求め、関連事項につき質疑応答を行った。その結果、学位論文審査委員全
員によって、合格と判定された。 
【結論】 
上記の学位論文審査ならびに最終試験の結果に基づき、著者は博士（工学）の学位を受けるに十分
な資格を有するものと認める。 
（博甲） 
 
